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条件などの環境条件が一意に定まらないため，本研究では環境変化に頑健な SURF:Speed Up 
Robust Featureに着目し，SURFの手法を用いることで実環境における画像のマッチングを行っ
た．本研究では，画像のマッチングによってロボットの自己位置を求めているため，画像のマッ
チングは正確であることが望ましい．しかしながら，SURFによるマッチングは特徴点の対応付
けに誤対応が含まれる問題や太陽光の直射による影響で画像の輝度が偏ってしまうことから
SURFの特徴点を抽出することができない問題が生じる．本研究では，特徴点の相対的な位置関
係による特徴点の誤対応除去や画像の輝度値の均一化を行うことでこれらの問題に対処し，解決
し，路面画像を用いた実環境における高精度な移動ロボットの自己位置推定を実現した。 
 
